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이들 기 능 에 통 일 적 으로 적용될 수 있도록 하였다. 특히 <;&1 도 구 에서는 다중 사 용 자 들 소 유 의 그 림 객체 간의 
바 인 덩 , 라모 은 스 케 일 링 ' 기 능 들은 제 공 하여 결합 형태 및 정 도 를 나타내는 관 계 성 표 현 이 가 능 하 도록 
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시뮬레이션 키 농과 연 계 하여 작 업 흐름 제 어 가 용 이 하 도록 하였다. 이는 또한 제 품 올 생 산 하 기 전에 미리 모 형 을 
시뮬레이션 해 봄 으로써 제품 개 발 의 시 간 과 비 용 을 단 축 할 수 있는 효 과 를 가져다 준다. 
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. 서 론 컴퓨터 기 술 의 발 달 과 더불어 문 제 해 결의 영역 파이 


커지고 북 잡 해 짐 에 따라 단일 사용자 환 경 만으로 


지 금 까지 대 부 분 의 컴퓨터 소 프 트 웨 어 의 개 발 은 주어진 과 제 나 업 무 를 쉽게 해결할 수 없는 경 우 가 
으로 이루어져 왔다. 하지만 발 생 하기도 한다. 이에 다 중 의 사 용 자 들이 시간적 공 
간 적 제 약 을 받지 않고 컴 퓨 터 를 이용한 협 동 작 업 을 
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서 울 여 자 대 학교 컴 퓨 터 학과 조교수 통하여 주어진 문 제 를 해 결 하고자 하였고, 90 년 대 에 
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한 변 화 를 더욱 가속화 시키고 있다. 다중 사 
용 자 들의 협 동 작 업 을 돕기 위한 시스템 개 발 에 관한 
연 구 를 08(;\ ((20010 나 67 804000760 (201140078076 
\000) 라고 하며 이미 전 자 문 서 결재 시 스 템 이 나 가 
상 강 의 시 스 템 과 같은 분 야 에서 그 룹 웨 어 의 형 태 로 
개 발 되 어 사용되고 있 다 [1]. 하지만 그룹웨어 시스템 
에 이 용 되는 기 존 의 기 술 들은 단순히 문 서 나 메시지 
를 구 성 하고 전 달 하 는 기 능 만 을 지원할 뿐 협동 작업 
자 들 간의 상 호 성 을 바 탕 으로 한 조 직 구성, 업 무 분할 
및 작 업 흐름 제 어 와 같은 인 지 학 적 기능 등 은 효과적 
으로 반 영 하지 못하고 있다. 예 를 들어, 협 동 작업 하 
에 서 의 6&10/0468 와 같은 공 학 설계 프 로 세 스 는 일 
반 적 으 로 토론, 협동 및 시뮬레이션 과 정 을 반 복 적 으 
로 순 환 하 는데, 이때 요 구 되는 인 지 학 적 특 성 은 각 
과 정 별로 적 용 되 는 형 태 나 범 위 에 따라 다르게 나타 
날 수 있다. 각 과 정 은 또한 문제 인식 및 분석 단계, 
브 레 인 스 토 밍 단계, 디자인 단계, 시뮬레이션 단계, 
모 형 개발 단계, 생산 단 계 와 같은 세부 단 계 를 차례 
로 거치게 되며 각 단 계 별 로 다양한 인 지 학 적 요 소 들 
이 선택적 또는 반 복 적 으 로 적 용 된 다 [18]. 각 단 계 에 
서 나타나는 인 지 학 적 요 소 들 중 업 무 조정 및 분할 
기 능 은 주로 문제 인식 및 분석 단 계 에 서 이 용 되 고 
화 상 회 의 와 같은 토론 기 능 은 브 레 인 스토밍, 모 형 개 
발 단 계 에서 집 중 적 으 로 요 구 된 다. 업무 흐 름 제 어 및 
다중 사용자 인터페이스 기 능 은 모든 단 계 에서 연속 
적 으 로 지 원 되어야 하며 디자인 단계, 시뮬레이션 단 
계 , 모 형 개 발 단 계 에서는 (( ㅅ 1)0/0458 기능 외에도 
토론 및 업무 통 합 기능 등 이 선 택 적 으로 지 원 될 수 
있어야 한다. 하지만 기 존 의 그룹웨어 시 스 템 은 이러 
한 응용 분야별 특 성 을 고 려 하지 않고 설 계 되 어 다중 
사 용 자 간의 다양한 인 지 학 적 행 동 을 만 족 스럽게 지 
원할 수가 없었다. 즉 시스템 설 계 에 있어 단순히 중 
앙 집중식 또는 분산 방 식 을 일 률 적 으로 채 택 함 으로 
써 업무 분 할 이나 통 합 이 용 이 하지 않고 협 동 작업 
흐 롬 의 유 연 성 을 저 하 시키는 요 인 이 되어 왔다. 또한 
기 존 의 협 동 저작 시 스 템 에서는 시뮬레이션 기 능 아 
지 원 되 지 않아 설계된 모 형 을 직접 테 스 트 하 는데 많 
은 비 용 을 지 출 해야 하는 문 제 점 이 있었다. 예 를 들 
어 원거리 통신 네트워크 시 스 템 이 나 비 행 기 의 비상 
탈출 시스템 등 은 모 형 의 구 현 과 테 스 트 에 전체 개발 
비 용 의 대 부 분 을 소 요 하 고 있는 실 정 이 다. 따라서 모 


형 개 발 을 위한 모델링 기 능 과 모 형 의 테 스 팅 을 위한 
시뮬레이션 기 능 이 서로 연계 통합 된다면 시스템 
개발 및 통 합 에 요 구 되는 비 용 을 크게 절 감 할 수 있 
을 것이다. 

논 문 에 서는 협 동 작업 환 경 에서 <&10/ ㅇ ㅅ 8 와 
같은 공 학 디자인 프 로 세 스 를 효과적으로 지 원 하기 
위하여 요 구 되는 업무 분할 및 통합, 업무 흐 름 제어, 
토론, 시뮬레이션 기 능 과 같은 요 소 들 을 0560\ 시스 
템 에 통 합 하기 위한 방법 및 모 델 을 제 시 하 고 제 안 된 
모 델 이 어떻게 협 동 641)0/04&6Ｌ 디자인 작 업 을 효과 
적 으 로 지원할 수 있 는 지 를 기 술 한 다. 2 절 에서는 협 
동 6&10/06455 디 자 인 을 지 원 하 기 위한 분산 협동 
작업 시 스 템 (00\4 ㅅ ) 의 목적 및 관련 연 구 에 대해 
기 술 하고 3 절 에서는 120\/4 ㅅ 의 주 기 능 을 소 개 한다. 
4 절 에서는 20\4 ㅅ 시 스 템 의 구조 및 구현 방 법 에 대 
해 설 명 하고 5 절 에서는 20\4 ㅅ 를 6410/24 ㅅ 50 작업 
에 적용한 구 현 사 례 를 소 개 한다. 마 지 막 으로 6 절 에 
서는 결론 및 향후 연구 방 향 을 기 술 한 다. 


2. 관 련 연 구 


기 존 의 협 동 환 경 에 서 의 컴 퓨 터 는 단지 데 이 터 를 
수집, 분석, 저 장 하는 수 동 적 인 역 할 만을 담 당 해 왔 으 
며 그룹 구 성 원 간의 상 호 이 해, 업 무 조정 및 의 사 결정 
등 은 그룹 구 성 원 들 의 책 임 이 었다. 이러한 환 경 은 점 
차 컴 퓨 터 가 그룹 구 성 원 간의 협 동 행위 조 정 에 능동 
적 으 로 개 입 하 는 환 경 으로 바 뀌 어 져 가고 있으며, 현 
재 이를 반영한 협 동 저작 시 스 템 의 개 발 이 활발히 
진 행 되고 있 다 [221. 

00010044110[19] 와 066844[20] 는 텍스트, 음성, 
영 상 을 통한 실시간 그 룹 토 론 을 지 원 하 기 위한 그룹 
컨 퍼 런 싱 시 스 템 으로서 그룹 구 성 원 들의 다양한 아 
이 디 어 를 수 집 하고 정 형 화 함 으로써 브 레 인 스토밍 
기 능 까 지도 지 원 한 다. 특히 6054[1 ㅅ 는 실시간 그룹 
컨 퍼 런 싱 시스템 구 축 을 위한 개 발 환 경 을 지 원 하기 
위하여 00160 \0040 (0\) 개 념 을 사 용 한 다. 즉 시 
스템 개 발 자 는 다 양 한 0\ 객 체 를 이 용 하 여 원하는 
어 플 리 케 이 션 을 작 성 하거나 재 구 성 할 수 있다. 따라 
서 0\ 는 객체 정 보 의 공유 상태 (468166) 및 크기 
(8180418 ㅁ [7) 를 결 정 하 기 가 용 이 하다는 장 점 이 있 
다. 하지만 0\ 는 118 언 어 로 구 현 되어 있기 때문 
에 이를 호 출 할 어 플 리 케 이 션 도 1Ｌ180 로 재 작 성 해 야 
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하는 불 편 함 과 인터프리터 방식 언 어 의 단 점 인 성능 
저 하 를 초래할 수 있다. 

널리 알려진 ㅁ 815 와 581”14[7] 와 같은 텍스트 기 
반 협 동 저작 도 구 는 다 중 사 용 자 를 위한 인터페이스 
기 능 을 갖추고 있으며 다양한 협 동 모 드 를 지 원 한 다. 


} 의 간섭 없이 독 자 적 으로 업 무 를 수 행 할 수 있으 
며 , 느슨한 관계 모드 (100561/-0040!160 07006) 에 서는 


사 용 자 들 간의 전역 정 보 만을 서로 공 유 할 수 있게 하 
며 밀접한 관계 모드 (68147-0040160 0 ㅁ 7006) 에 서는 
병 행 처리 시 생길 수 있는 충 돌 을 방 지 하기 위하여 다 
중 사 용 자 간에 파 일 이나 데 이 터 베 이 스 에 대한 동시 쓰 
기를 허 락 하 지 않는다. 이 경우, 읽 기 는 허 락 함으로 
써 사 용 자 들 간에 동시에 같은 관찰 뷰 를 공 유 할 수 있 
도록 한다. 하지만 이들 시 스 템 에서는 업 무 조 정 이 나 
흐 름 제 어와 같은 인 지 학적 기 능 은 지 원 하지 못한다. 

216802\00 ㅁ 4618000 (1\58)[4] 에 서는 모든 사용자 
가 동시에 다양한 그 림 도 구 를 사 용 하 여 실 시 간 으로 
그림 작 업 을 할 수 있는 그림 저작 도 구 이다. 또한 
여러 사 용 자 에 의해 만들어진 그림 이 미 지 의 중 첩 이 
가 능 하 도록 오버레이 (()6 ㅁ 0831) 기 능 을 지 원 한 다. 하 
지만 1\8 와 같은 041) 도 구 는 그림 객 체 들 간 의 관 
계 성 과 소 유 자 를 명 시 하지 않기 때문에 하 나 의 그림 
객 체 를 변경할 경우 다른 그 림 객 체 들 과 의 위 치 좌표 
및 소유자 정 보 를 함께 잃어 버리는 단 점 이 있다. 이 
러한 정 보 의 손 실 은 잘못된 정 보 를 공 유 함으로써 협 
동 저작 행 위 에 장 애 를 줄 수 있으며 작 업 의 생 산 성 을 
저하 시키는 요 인 이 된다. 

(1704720["310[5] 는 클 라 이 언 트 - 서 버 모 델 에 기반한 
그림 저 작 도 구 로 서 그룹웨어 서버, 어플리케이션 서 
버 및 클 라 이 언 트 로 이루어 지며 마이크로 소 프 트 사 
의 ?810050091 에 서부터 발 전 되어 왔다. 따라서 모든 
그림 정 보 들은 비 트 맵 형 식 으로 저 장 되고 조 작 되 어 
진다. 협 동 작 업은 이들 비 트 맵 을 중 첩 함 으로써 이루 
어 진다. 하지만 (\ ㅠ 040088110[ 역시 그럼 객 체 들 간 의 
관 계 성 명 시 가 불 명 확 할 뿐 아니라 구 성 원 들 간 의 의 


5600016 에 서는 상 대 방 의 행 동 이나 모 습 을 관 찰 할 수 
있는 화 상 회의 기 능 이 없으며 편집 진행중인 그 림 객 
체 도 실 시 간 으로 관 찰 할 수 없다는 단 점 이 있다. 이 
는 그룹 구 성 원 들 간의 효과적인 의 사 소 통 을 방 해 함 
으로써 생 산 성 을 저 하 시키는 요 인 이 된다. 또한 
600040881 마 에 서 와 같이 그럼 객 체 들 간 의 관 계 성 명 
시가 불 명 확 하다. 

(1600886[21] 는 텍스트 기 반 의 4588 도 구 로서 
다중 사 용 자 로 하여금 다양한 어 플 리 케 이 션 을 개발 
할 수 있는 기 능 을 지 원 한 다. 특히 (16800856 에 서 지 
원 되 는 프로젝트 관리 기 능 은 관 리 자 가 구 성 원 들 간 
의 업 무 를 분 담 하고 할 당 하 거나 각 구 성 원 들의 업무 
진 행 사 항 의 파 악 을 용 이 하 게 해준다. 하지만 구성원 
들 간 의 협 동 행 위 가 실 시 간 으로 이 루 어 지 지 못하며 

른 사 용 자 의 파 일 을 변 경 하 거나 삭제할 수 있는 
접근 허가 기 능 이 없다. 이는 실시간 시 뮬 레 이 션 의 
구 현 에 장애 요 소 가 될 수 있다. 

요 약 하 면 , 기 존 의 협동 0410/0 ㅅ 50 도 구 는 정보 
의 관찰 및 공 유 를 제 어 하는 온라인 조 정 기 능 을 지원 
하지 못 하 거나 극히 제한된 기 능 만을 지 원 하고 있다 
는 공 통 점 이 있다. 또한 대 부 분 의 시 스 템 들이 모형 
테 스 트 를 위한 소프트웨어 시 블 레 이 션 기 능 을 제공 
하지 않 음 으로 인해 01008 도 구 를 협동 공학 
디자인 프 로 세 스 에 효과적으로 이용할 수 없는 실정 
이 다 [231. 

100\ 쇼 는 기 존 의 일반적인 협 동 작업 시 스 템 을 협 
동 6&10/0498# 디자인 작 업 에 적 용 하 기 위하여 개 
발 된 응용 시 스 템 이 다. 따라서 협동 (: ㅅ 1) 도 구 는 지 
리 적 으로 분 산 된 사 용 자 들이 공 동 으로 그 림 이나 도 
면 을 그릴 수 있는 기 능 을 제 공 해 야 하며 분 산 된 그 
림 객 체 의 통 합 을 위하여 그림 병 합 기 능 이 지 원 되어 
야 한다. 0468 도 구 는 사 용 자 들 이 시뮬레이션 코드 
를 시간적, 공간적 제약 없이 자유로이 작성 할 수 
있도록 지 원 해 야 하고, 독 립 적 으로 작성된 코드 조 
을 통 합 하 여 하 나 의 실 행 프 로 그 램 을 만들 수 있는 
기 능 을 제 공 하 여야 한다. 또한 분 산 된 사 용 자 들 이 네 


사 소 통 을 위한 효과적인 통 신 수 단 을 지 원 하 지 못하 
고 있다. 

× 윈도우 기 반 의 05600018[6] 에 서는 그림 객 체 들 
의 병 행 처 리 를 위해 묵시적 잠금 (10020101「 1.004008) 
을 사 용 함 으로써 다른 사 용 자 가 이미 잠 금 된 객 체 에 


대한 접 근 을 하지 못하도록 막 아 준다. 하지만 7- 


트 워 크 를 통하여 상호간 토 론 을 진 행 하거나, 텍스트 
나 그럼 및 프 로 그 램 등 을 저 작 하면서 동시에 상대방 
의 저작 행 위 를 관 찰 할 수 있도록 기 존 의 단 일 사용자 
환 경 의 그 래 피 컬 인 터 페 이 스 를 다 중 사용자 관 점 에 
서 재 디자인 하여야 한다. 이때 화상 및 영상 커뮤니 
케 이 션 과 멀티미디어 데 이 터 테 이 스 가 함께 지 원 되 
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어야 한다. 
3. 시 스 템 의 주 기능 


3.1 분산 040 도구 


분산 협동 641 도 구 에서는 다양한 형 태 의 그럼 
객 체 들이 결 합 될 수 있어야 한다. 디 자 이 너 는 결 합 이 
어떻게 완 성 되어야 할 지에 관한 토 론 을 이 끌 어 야 
하며 이러한 토 론 은 실제로 디 자 인 을 시 작 하 기 전에 
선 행 되어야만 한다. 그렇지 않으면, 지 향 하는 디자인 
의 목 적 을 잃 어 버 리기 쉽다. 이를 위하여 서로 다른 
그 림 객 체 의 결 합 을 책 임 지 는 온라인 결합 기 능 이 필 
요 하 다. 협동 저 작 을 지 원 하 기 위한 몇 몇 ㅅ 1) 모형 
들이 개 발 되어 왔 음 에도 불 구 하 고 그들 대 부 분 은 온 
라인 결합 기 능 이 빠져 있다. 예 를 들어, 대 부 분 의 시 
스 템 들은 그 림 객 체 의 중 첩 기 능 은 지 원 하 지만 바인 
딩 , 어 태 치 먼 트 , 또는 스 케 일 링 과 같은 결합 기 능 들 
은 제 공 하 지 않는다. 제 안 된 2\ 스 시 스 템 에서는 그 
림 객 체 들 간 의 결합 형태 및 정 도 를 나타내는 관 계 성 
표 현 이 가 능 하 다. 이런 관계 정 보 는 데이터 베 이 스 에 
저 장 되고 진행중인 모든 협동 참 여 자 의 그림 객 체 들 
과 결 합 하 기 위해 온라인 결 합 자 에게 제 공 된 다. 


으 


3.2 064&0 와 0&655 ㄷ 의 결합 


제 안 된 컴퓨터 협동 저작 시 스 템 은 그룹 시 블레이 
션 환 경 에서도 이 용 될 수 있다. 각 각 의 그룹 구성원 
은 다른 구 성 원 이 작성한 프로그램 코 드 를 볼 수 있 
으며 다른 구 성 원 이 작성한 프로그램 코 드 와의 결합 
도 가 능 하 다. 프로그램 조 각 들을 결 합 하 여 하 나 의 완 
성 된 프 로 그 램 으로 만드는 작 업 은 그 룹 의 각 구성원 
들의 책 임 으로 남 겨 진 다. 또한 공학 디자인 프로세스 
에서는 실제로 제품 디 자 인 과 시뮬레이션 디 자 인 이 
병 렬 적 으 로 이루어진다. 따라서 이 두 프 로 세 스 의 반 
복 적 수 행 을 피하기 위하여 41 도 구 와 049 도구 
의 결 합 이 필 요 하 다. 41) 및 0458 도 구 의 결 합 은 
공 학 디자인 각 과 정 에 서 나타나는 인 지 학적 요 소 들 
을 고 려 하 여 사 용 자 가 동일한 환 경 에서 각 도 구 들 을 
사용할 수 있도록 설 계 되 어야 한다. 


3.3 커 뮤 니 케 이 션 과 디자인 행 위 의 동기화 
기 존 의 080\ 시 스 템 들 은 데이터, 음성, 비디오 


정 보 들 을 각각 독립적 전 송 채 널 로 운 용 해 왔다. 예 를 
들어, 대 부 분 의 멀티미디어 화 상 회의 시 스 템 에서 음 
성 정 보는 화 상 정 보 와 는 독 립 적 으로 전 송 되는데, 협 
동 작 업 환 경 에서는 이러한 복수 매 체 의 정 보 의 흐름 
을 조 절 하 기 위한 동기화 메 커 니 즘 이 필 요 하 다 [21. 
1200\ 쇼 에서는 타 임 스 탬 프 를 이 용 하 여 다양한 멀티 
미디어 정 보 를 동기화 한다. 특히 타 임 스 탬 프 를 이용 
하여 사 용 자 의 음성 및 화상 정 보 들을 (&1)/:^&56 
그림 정 보 들 과 상호 동기화 함으로써 &10/0 ㅅ 6 작 
업 의 0000/8810 기능 구현 시 그 림 객 체 만 복 귀 되 
는 것이 아니라 관련 시 간 프 레임 내 에 서 의 음성 및 
화 상 정 보 도 복 구 할 수 있도록 하였다. 


3.4 그룹 관리 


080\ 시스템 사 용 자 가 가장 처 음 으로 접하는 기 
능 으로서 그 룹 의 생성 및 보안 기 능 을 지 원 한다. 이 
를 위하여 20\ ㅅ 는 그 룹 서 버 를 두고 있으며 그 룹 서 
버 에 는 그 룹 이름, 구성원 그 룹 리더, 활 동 디렉토리 등 
의 정 보 를 저 장 한다. 특히 한 구 성 원 이 여러 개의 그 
룹 에 참여 할 때 생기는 보안 문 제 를 해 결 하기 위해 
서 유 닉 스 의 그룹 접근 기 능 을 도 입 하 였다. 또한 각 
그 룹 에 할 당 되 는 활 동 디렉토리 개 념 을 유닉스 그룹 
기 능 과 연 계 하 여 각 파 일 의 접근 권 한 을 그 룹 에 따라 
달리 부 여 할 수 있도록 하였다. 그 룹 책 임 자 는 그 룹 이 
름 및 구 성 원 의 조 직 을 책 임 지 며 그 룹 구 성 원 은 그룹 
책 임 자 의 승 인 하 에 그 룹 참 여 를 허가 받는다. 그 룹 책 
임 자 는 또한 그룹 구 성 원 간 의 합 의 를 통하여 업 무 를 
분 담 하며, 지 향 하 는 문 서 의 구조 및 문서 형태 (6.8., 
텍스트, 그림, 코 드 ) 를 결 정 한 다. 각 문 서 의 생성, 편 
집 , 분할, 결합, 시 뮬 레 이 션 은 그 룹 구성원 각 자 의 책 
임 하 에 이루어진다. 


4. ㅁ 00\ ㅅ 의 구조 


4.1 00\^ 


1206\6 ㅅ 는 601 ㅅ 816 2.5, 102/0102/ 프로토콜, 
06 의 \1(01 툴킷, ※ 라 이 브 러 리 및 ++ 과 같은 
프로그래밍 표 준 을 채 택 하 여 시스템 이 식 성 이 뛰어 
나다. 20\ ㅅ 는 크게 협 동 관리 시스템, 분산 멀 티 미 
디어 데이터 베이스, 다중 사용자 인터페이스 및 소 
프 트 웨 어 시뮬레이션 기 능 으로 나누어 진다. 협 동 관 
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리 시 스 템 은 그 룹 의 협동 환 경 을 지 원 하 기 위하여 
협 동 제 어 패널, 협동 테미 세션 관리 및 혐 
동 조 정 자 와 같은 네 기 능 으로 분 류 된 다. 분산 멀티 
미디어 데이터 베 이 스 는 비오 및 그래픽 정 보 를 
구조적 관 계 성 을 바 탕 으로 관 리 하 며 사 용 자 는 이러 
한 정 보 의 구조적 구 성 을 세 만 틱 망 (66010000 *46- 
\006) 을 사 용 하 여 유 기 적 으로 구 성 할 수도 있다. 
사용자 인 터 페 이 스 는 사 용 자 로 하여금 자 신 의 문서 
뿐 아니라 다른 사 람 의 문서 까지도 \?61\16('\}18[ 
704 566 15 \18( 1 566) 형 식 으로 관찰 할 수 있게 
해 주 며 <&1)0/0 ㅅ 5 편집 및 검색 도구 등 을 지 원 한 
다. 또한 200\4 ㅅ 는 다 중 의 사 용 자 가 공 동 으로 소프 
트 웨 어 개 발 에 참 여 하여 모형 시 스 템 을 미리 만들어 
테스트 해볼 수 있도록 소프트웨어 시뮬레이션 기능 
지 원 한 다. 이를 위하여 0456 도 구 에서 생 성 된 
드 조 각 들을 실행 가능한 파 일 로 통 합 하여 컴파일 
할 수 있는 기 능 을 지 원 한 다. 그림 1 은 00\ ㅅ 각 
듈 의 제어 및 데이터 흐 름 을 보여준다. 


. 으 
1 개 
코 
렁 


1 ㅁ 


협동 데이터베이스 


< 우요 


6 세 션 시작 ) <. 비 데 오 / 오 디오 서버 


협 동 제어 패널 


* 제어 


---* 데이터 


그림 1. 00\/ ㅅ 의 모듈 구조 


소 지 여 하내 니 리 시이 해 메 


ㅁ < 버 _< ㄴ ^5 남 
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] 냐 녀 10 녀 1 너 나 저 러 내 1 비 니니 


“개 거 겨 이 베 비 니 아 계 껴 까 기 겨 서지 
시 01 머 대 “5 * 니 디 나 끼여 
“… ㄴ ㅠ ㅋ ㄴ ㄷ ㄴ 


년 자영 2 니 데 니 어 에 시니 
ㅣ 셔 애 게 시 사 내 4 4 니 즈 녀 에 여니 


아아아 이오리 00 이기우 을 어 래 
그림 2. 새로운 그 룹 의 시작 창 


4.2 협 동 관리 시스템 


4.2.1 협동 데이터베이스 ((:0112400『7830080 ㅁ 103132- 


15866 11408860160 78660) 


협동 데 이 터 베 이 스 는 호스트 상에서 실 행 되는 데 
몬 프 로 세 서 로 써 모든 지역 망 에 연 결 되어 있는 사용 
자 들 로 부 터 의 접 근 이 가 능 하 다. 데몬 프 로 세 서 는 사 
용 자 가 2000\4 ㅅ 를 시작 할 때 새로운 협동 작업 세션 
을 생 성 하 거나 기 존 의 협 동 작업 데 이 터 베 이 스 를 갱 
신 또는 삭제할 수 있게 한다. 이 데몬 프 로 세 서 는 
14 1"1'48 프 로 그 램 에 의해서 유지 되는데, 만약 데 
몬 프 로 세 서 가 정 지 되면 1411'1`'&0 이 데몬 프 로 세 
서를 자 동 적 으로 재 시작 시킨다. 


4.2.2 협동 제어 패널 ((〉011010078000 ㅁ (70001 
3061) 


사 용 자 가 새로운 협동 세 션 을 만 들 거 나 기 존 의 협 

동 세 션 을 시작 하고자 할 때, 협동 제어 패 널 은 요구 
메 시 지 를 협동 데 이 터 베 이 스 에게 보내고 협동 데이 
터 베 이 스 로 부 터 의 결과 메 시 지 를 수 신 하 는 역 할 을 
담 당 한 다. 협동 데 이 터 베 이 스 는 사 용 자 의 요 구 에 따 
라 자 신 의 데 이 터 베 이 스 를 갱 신 하 고 결 과 를 협동 제 
어 패 널 에 돌 려 준다. 다 음 으로 협동 제 어 패 널 은 협동 
세 션 에 접 근 하기 위한 허 가 권 을 검 사 하고 협동 디 렉 
버 쁘 생 산 한다. 그럼 2 와 그림 3 은 새로운 협동 세 

을 생 성 하 고 시 작 하 는 윈 도 우 를 보여준다. 


4.2.3 세션 시작 (8689100 86810) 
세션 시작 도 구 는 세션 조정자 실 행 기 와 그 래 피 컬 


<011450 마 채비 : 
20 06 다 
에우 개신 
10!5 여 키 배나... : : 
7 버 07 0112 매 /< 에 1255/ ㅁ ㄴㄴ 
0 예 하 네 @8009 2454 대 
나 오 시 아 자아 ; 


99000 00009.045 비 11064 
1 10 045510@009340 나 0 00 


그림 3. 기존 그 룹 의 선택 창 
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사용자 인터페이스 실 행 기 로 나누어 지는데 세 션 시 
작은 새로운 협 동 이 생 성 되 었을 때 또는 사 용 자 가 
기 존 의 협동 세 션 을 시 작 하 고자 할 때 불려 진다. 세 
션 시작 도 구 는 협동 조 정 자 가 이미 실 행 되어 있지 
않 음 을 발 견 하 면 새로운 조 정 자 를 생 성 한다. 


4.2.4 협동 조정자 ((011120780 ㅁ 014 (20070108[07) 


협동 조 정 자 는 시 스 템 의 병렬 제 어 를 지 원 하기 
위한 서버 프 로 세 서 이다. 협동 조 정 자 가 처음 시작 
될 때 시 스 템 의 '.3006' 파 일 을 사 용 하여 사용자 이 
름 과 네트워크 소켓 정 보 를 파 일 에 저장 한다. 네트 
워크 연 결 요 구 가 도착 했을 때 소 켓 과 포 트 를 열고 
호 스 트 와 클 라 이 언 트 간의 커 뮤 니 케 이 션 을 지 원 한 
다. 


4.3 다 중 사용자 인터페이스 


다 중 사용자 인 터 페 이 스 는 협동 작 업 환 경 을 위한 
문 서 의 논리적 구성 (0810681 \16\), 문서 편집, 저 
장 , 통합 기 능 등 을 제 공 한다. 


4.3.1 논리 뷰 편집기 


1200\ 쇼 에서는 각 각 의 문 서 가 하 나 의 논리적 단위 
로써 비 중 첩 적 으 로 분 할 된다. 각 각 의 논리적 단 위 들 
은 노 드 로 표 현 되며 이러한 노 드 들은 비 순 환 성 비가 
중 나 무 구 조로 배 열 된 다. 논리 뷰 는 사 용 자 로 하여금 
문 서 의 다른 조 각 들을 동시에 선 택 하 고 편 집 할 수 
있도록 해 준다. 이러한 기 능 은 공 유 정 보 의 개인적 
관찰 기 능 을 가 능 하 게 한다. 협동 문서 저작 환 경 에 
서 개인적 관찰 기 능 은 커뮤니케이션 부 하 를 현저히 
줄일 수 있다. 또한 논리적 구성 뷰 에서는 노드 삽입 
및 삭 제 기 능 을 지 원 한다. 그림 4 는 논리 뷰 를 포함한 
메인 윈 도 우 를 보여준다. 이 구 조 의 설 계 는 각 그룹 
구 성 원 의 책 임 으로 이루어진다. 다 중 의 사 용 자 가 동 
일한 노 드 를 편 집 할 때 생길 수 있는 충 돌 은 간단한 
잠금 기 능 을 제공 함으로써 예방 할 수 있다. 현실적 
으로 모든 사 용 자 가 협동 작 업 을 마칠 때 까지 동시 
에 어느 특정 노 드 를 쓰거나 편 집 할 확 률 은 6 ： 
사 실 은 간단한 잠금 메 커 니 즘 이 협동 작 업 의 성 


그다지 심 각 하게 저 하 시키지는 않는다는 것을 증명 
해 준 다 [171. 이외에도 각 각 의 노 드 는 노드 이름, 노 
타입, 노드 소유자, 파일 이름, 제목, 키 위 드 와 같 


6 17 


속 성 을 지 원 한 다. 


내 


1514<<65 와 비 123 <00060660 (0 561 나 


그림 4. 논 리 뷰 


4.3.2 텍스트 및 그래픽 편집기 

텍스트 편 집 기 는 프 로 그 램 을 시 뮬 레 이 션 하 거나 
텍 스 트 를 저장 편 집 하는데 사 용 되 며 그래픽 편집기 
는 그 림 을 그 리 거나 문 서 에 그 림 요 소 를 삽 입 할 때 
사용될 수 있다. 사 용 자 가 논리 창 에서 특정 노 드 를 
선택 할 때 선택된 노 드 의 내 용 에 따라 텍스트 또는 
그래픽 편 집 기 가 불 려 진다. 그림 5 는 200\4 ㅅ 의 텍스 


트 와 그래픽 편 집 기 를 보여준다. 


ㅁ 060 1< 적 69100. 260 바 3008 
1001 녀 얘 티 9 니아. 1100.01 


보 16 붐 새 보더 속 개 190 44 


， 지 니 미 로 이 허 시크 | %% ㅋ 


| 

왜 2099 805 여 200 
| ------- 0 | 

| 


그림 5. 텍스트 및 그래픽 편집기 


그래픽 편 집 기 의 0&1 기 능 은 이차원 그 림 도구 


기 능 이 지 원 되며 가변 및 고정 스케일링 기 능 과 같은 
다양한 객체 결합 기 능 을 갖추고 있다. 기 존 의 픽셀 
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기 반 의 그래픽 편 집 은 중첩 병 합 은 지 원 하지만 객체 
간의 결합 관 계 를 정의 하지는 않 는 다 [4-6]. 객체 
간의 결합 필 요 성 은 다 음 의 주택 설계 예 에 서 보 
1 하 나 의 주 택 설 계 는 바닥, 배수, 전기, 개 대 호 

포 함 한 다. 디자인 팀 은 각 각 의 설 계 업 무를 할 
『 아 디자인 작 업 을 수 행 하 게 되는데, 완 성 된 디 
은 먼저 주 그 림 을 배 경 에 위치하고 다양한 서브 
체 들을 그 위에 결합 함으로써 얻 어 질 수 있다. 이 
때 가 그 림 이 변 경 될 때 마다 주 그 림 상의 다른 객체 
들 또한 변 경 되어야 한 다 [18]. 그래픽 편 집 기 는 또한 
년 객 체 를 포스트 스 크 립 터 와 같은 다른 형 태 로 
전환 표시 할 수 있으며 택 스 트 및 그래픽 객 체 를 
하 나 의 문 서 로 결 합 할 수 있게 해 준다. 


이 


이너 1 요 니 
고 로 


뚱 


자 


4.3.3 문서 통합 

100\ 쇼 는 대 용 량 의 문 서 를 작 성 하 기 위한 공 동 저 
작 환 경 을 제 공 한 다. 각 각 의 구 성 원 은 그 자 신 의 업 
무 뿐 아니라 동시에 다른 사 람 의 업 무 를 관 찰 할 수 
있어야 한다. 만약 사 용 자 가 전체 문 서 를 보거나 출 
력 하고자 할 때 사 용 자 는 논리적 문서 구 조 로부터 
하 나 의 완 성 된 문서 구 조 를 생 성 할 수 있어야 한다. 
이를 위하여 20\4 ㅅ 에서는 두 가지 옵 션 이 제공된 
다. 주 윈 도 우 의 메 뉴 에서 사 용 자 는 문서 생성기 메 
규 를 선 택 함 으로써 전체 문 서 나 재 단 된 문 서 를 생성 
할 수 있다. 만약 사 용 자 가 전체 문 서 를 생 성 하 기 를 
원한다면 사 용 자 는 단순히 “@6606124[61\}1016 000140610` 
옵 션 을 선택할 수 있다. 재 단 된 문 서 를 생 성 하 기 위 
해서는 사 용 자 가 포 함 되 어야 할 문 서 조각 노 드 들 을 
선 택 하 고 재배치 할 수 있어야 한다. 사 용 자 는 먼저 
노 드 의 내 용 을 확 인 하 고 문서 구 조 를 결정할 노 드 들 
을 선 택 한 다. 00\4 ㅅ 는 이것을 취 합 하여 재 단 된 문 
서를 생 성 한 다. 


4.4 데이터베이스 
4.4.1 검 색 도 구 


문 서 의 크 기 가 중 가 됨에 따라 문 서 의 내 용 이나 노 
드 수 의 증 가 로 인한 문 서 의 논리적 구 성 이 복잡해 
질 수 있다. 따라서 사 용 자 로 하여금 원하는 문 서 를 
쉽게 검 색 할 수 있게 하게 하기 위한 검 색 도 구 가 필 
요 하 다. 이러한 검 색 도 구 는 다른 사 람 에 의하여 작성 
되어진 문 서 의 내 용 을 미리 인 지 할 필 요 가 있을 때 


이 용 될 수 있다. 예 를 들어, 특정 노 드 가 (프로그램 
코 드 를 포 함 하고 있을 때 사 용 자 는 코 드 의 내 용 을 
이 해 하 기 위하여 코드 작 성 자 에 게 그 내 용 을 문의 
할 수 있다. 이때 제 안 된 검 색 도 구는 노 드 들 의 주어 
진 속 성 을 이 용 하 여 다른 사 용 자 들의 작업 정 보 를 
쉽게 얻을 수 있게 한 다 [11]. 검색 도 구 를 사 용 하기 
위하여 사 용 자 는 질 의 어 를 사용할 수 있으며, 질의 
조 건 을 만 족 하 는 결과 노 드 들 은 윈 도 우 에 표 시 된 다 . 
제 안 된 검색 도 구 는 노드 속 성 을 선택할 수 있는 
기 능 을 제 공 한다. 예 를 들어 사 용 자 는 이 름 과 키워드 
같은 특정한 속 성 을 이 용 하 여 노 드 들을 검색 또는 
선택할 수 있 다 (그림 6). 가끔 노드 속 성 만으로는 사 
용 자 에 게 충분한 정 보 를 제 공 하지 못하는 경 우 가 있 
다. 예 를 들어 (: 프 로 그 램 을 위한 사용자 도 움 말 을 
작성할 때 도움말 노 드 는 다양한 형 태 의 오류 메시지 
를 포 함 하는 몇 개의 자식 노 드 로 분기 될 수 있다. 
논리적 구 조 에 근거한 검색 도 구 는 이러한 노 드 들 
간의 의 미 적 관 계 를 정의 할 수 없다. 세 만 틱 네트워 
크 의 기 능 을 사 용 하 면 이러한 노 드 들 간의 구조적 
관 계 를 의 미 적 관 계 로 재 정 의 할 수 있는 장 점 이 있다. 


ㅁ ㄷ \^ ㅅ 14000 50270 


~ 6” 서치 더 688 ㅣ 89 디 [1 ] 1 
~ 『 에 _ 새 내 (시?) ㅣ 0100: 
~ 08 ㅁ 리 090 00000 소이 「 자 1 개 테 테 매 때 데 재 때 패 재 = 때 
101” 
아우스 로아 아 노 오손 때 
기 그 고 06 
1 ~ ----- 
쓰 1606603 107 언 니 0/: 난바 
ㅜ 68< 때 ㅣ 고고. 992 녀 므 내 터 때. 
치 그 마 1005 앗 디 다 
211 
씨 라 하 게 시 녀 3: (지녀: 
[ㅋㅋ 10064 5000 
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3 처 저 4 차 오 혹 . 저 버 호 | 버 의 
그림 6. 탐색 창 


4.4.3 세 만 틱 네트워크 

대 부 분 의 080\ 도 구 들 은 각 각 의 노 드 에 레이블 
을 부 여 할 수 있는 기 능 을 제 공 한다. 그러나 하 나 의 
레 이 블 이 포 함 할 수 있는 정 보 의 양은 제 한 되어 있 
다. 이를 개 선 하기 위하여 노 드 의 속 성 과 해당 값 을 
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기 술 하 는 기 법 이 제 안 된다. 이들 속 성 과 값 이 주 어 지 
면 논리적 구 조 의 탐 색 이 가 능 하 다. 이들 속 성 과 값 
은 논리적 구성 이외에도 세 만 틱 네 트 워 크 를 이용하 
는데 사용될 수 있다. 즉 , 각 노 드 들을 일정한 형 태 의 
상 속 구 조 로 관계 지울 수 있 다 [111. 

예 를 들어 (: 프 로 그 래 밍 에 서 특정 노 드 가 도움말 
메 시 지 에 관한 내 용 을 담고 있으며, 도움말 노 드 는 
다시 몇 가 지 의 오류 메시지 노 드 와 오류 해결 노드 
로 분 기 된다고 하자. 이때 도움말 노 드 의 속 성 과 값 
은 '(20068108/010078', '(20068108/'1706169000008' 으 
로 각각 표 현 될 수 있다. 한편, 도 움 말 이 전체 문 서 의 
한 부 분 이 라고 한다면 '18_8/100041064『' 값 이 생 성 될 
수 있다. 사 용 자 가 탐색 도 구 를 이 용 하 여 먼저 도움 
말 노 드 를 찾은 후에 세 만 틱 네트워크 기 능 을 사용함 
으로써 도 움 말 에 대한 세 만 틱 네 트 워 크 를 구 성 할 수 
있다. 결 과 가 그림 7 에 보 여 진 다. 그 림 에서 색 칠 된 
버 튼 이 사 용 자 가 질 의 한 결 과 의 노 드 들이다. 부 모 와 
자식 노 드 들이 질의 노드 주 변 에 배 치 됨을 볼 수 있 
다. 이런 관 계 성 은 더 이상의 노 드 가 발 견 되지 않을 
때 까지 계속 확 장 된다. 만약 사 용 자 가 세 만 틱 네트 
워 크 상 의 특정 노 드 의 내 용 을 보 기 를 원한다면 사용 
자는 단순히 일반 노드 브 라 우 징 에 서 와 같이 원하는 
노 드 를 클 릭 하 기 만 하면 된다. 이처럼 각 각 의 노 드 를 
성 / 값 쌍 으로 관계 지 움 으로써 세 만 틱 네 트 워 크 를 

드 의 논리적 구 성 과 함께 표현할 수 있고, 사용자 
관 점 의 새로운 뷰 를 제 공 할 수 있 다 [13.14]. 
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그림 7. 세 만 틱 네트워크 


4.5 실시간 커뮤니케이션 


실시간 커뮤니케이션 시스템 구 현 을 위해서는 음 
성 및 화상 객 체 들 간 의 동기화 기 능 이 매우 중 요 하다 
[89]. 이런 조 절 기 능 의 목 적 을 달 성 하기 위하여 
100\ 쇼 는 타이밍 인터페이스 및 프 로 토 콜 을 지 원 한 
다. 타이밍 인 터 페 이 스 는 음성 및 화상 서 버 간의 통 
신 소 통 의 시간 관 계 성 을 정 의 하 기 위한 메 커 니 즘 으 
로, 고려 되어야 할 사 항 으로써 1) 얼마나 자주 화상 
및 음성 데 이 터 가 동기화 되어야 하는가? 2) 비동기 
현 상 이 발 생 했을 때 어떤 데 이 터 가 취 사 선택 되어야 
하는가? 등 이 결 정 되 어야 한 다 [3,10]. 타이밍 프로토 
콜 의 동 기 화 를 구 현 하 기 위해서 1) 각 각 의 패 킷 에 
타 임 스 탬 프 를 부 여 하 거나 2) 도 착한 패 킷 을 적당히 
버퍼링 할 수 있는데 200\ ㅅ 에 서 는 010 ㅁ 8,17 프로토 
콜 에서 타 임 스 탬 프 를 부 여 하 는 방 법 을 채 택 하고 있 
다. 화상 회 의 를 시 작 하 기 위하여 먼저 음성 및 화상 
서 버 와 클라이언트 관 리 자 가 실 행 된다. 서 버 는 원격 
지의 클 라 이 언 트 에 게 데 이 터 를 전 송 하고 클 라 이 언 
트 관 리 자 는 원격지 서 버 로 부터 데 이 터 를 받는다. 연 
결 서 버 는 각 클 라 이 언 트 로 부 터 의 연결 및 비 연 결 
요 구 를 처 리 한 다. 연 결 요 구 가 도 착 했을 때 연결 서버 
는 새로운 포트 넘 버 를 보내고 사 용 자 가 통 신 을 시작 
할 수 있도록 새로운 포 트 에 연 결 한 다. 그림 8 은 화상 
회의 시 나타나는 화상 이 미 지 를 보여준다. 


그림 8. 화 상 회의 화면 


4.6 소프트웨어 시뮬레이션 


시뮬레이션 기 능 을 제 공 하 기 위하여 새로운 형식 
의 노드, 즉 시뮬레이션 노 드 가 필 요 하다. 시 뮬 레 이 
션 노 드 들 이 생 성 된 후 10\4 ㅅ 는 이들을 통 합 하여 
실행 코 드 를 생 성 한 다 ( 그 림 9). 이를 위하여 00\ ㅅ 
는 다 음 과 같은 기 능 을 지 원 한다. 첫째, 코드 조 각 들 
을 적당한 순 서 로 통 합 할 수 있다. 00\ ㅅ 에서는 노 
드 구 조 가 사 용 자 의 자 유 의 지에 맡 겨 지 기 때문에 시 
뮬 레이션 노 드 들 이 실행 코 드 로 병 합 될 때 일관된 
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흐 문 이 다. 둘 째 로 는 변수 명 
명 규 칙 의 혼 란 을 예 방 하는 기 능 을 지 원 한다. 여러 사 
용 자 돌이 공 동 의 프 로 젝 트 를 수 행 할 때 변 수 명의 충 
돌이 일어날 수 있다. 즉 하 나 의 변 수 가 여러 노 드 에 
서 발 견 될 수 있기 때 문 이 다 . 세 번 째 로 광역 데이터 
구조 정 의 에 필요한 기 능 을 지원 한다. 일 반 적 으로 
프로그래밍 작 업 에서는 동일한 데이터 구 조 가 여러 
모 듈 에 동시에 사용될 수 있다. 이때 각 각 의 데이터 
구 조 를 모든 노 드 에 정 의 하는 것은 바람직 하지 못하 
다. 따라서 이러한 공유 데이터 구 조 는 한 노 드 에 한 
번만 정 의 하고 다른 코드 노 드 들은 이것을 사 용 하기 
만 하면 된다. 마 지 막 으로 20\4 ㅅ 에서는 프 로 그 램 을 
잘게 나누어 나 무 구 조 를 형 성 함 으로써 변경된 파일 
만 컴파일 할 수 있도록 하였다. 이 기 술 을 사 용 하면 
프 로 그 램 을 여러 파 일 로 나 눔 으로써 하 나 의 프로그 
램 에 대한 동시 작 업 을 가 능 하 게 하며, 작은 단 위 를 
편 집 하거나 디 버 깅 하 기 가 쉽고, 컴 파 일 렁 시 간 을 절 
약할 수 있다. 만약 전체 프 로 그 램 이 하 나 의 파 일 에 
저 장 되어 있다면 프로그램 갱 신 이 일어날 때 마 다 전 
체 프 로 그 램 을 재 컴파일 해야만 한 다 [15]. 결 합 된 코 
드는 협 동 작 업 의 마스터 파 일 에 저 장 되 는데, 0\ 스 
는 자 동 적 으로 이 마스터 파 일 을 생 성 하고 필요한 
코 드 를 대 체 시 킨다. 


그림 9. 코드 노 드 와 논리 뷰 와의 관계 


실행 파 일 을 생 성 하 기 위하여 20\ ㅅ 는 714 
파 일 을 생 성 한 다. 14 파 일 은 프 로 그 램 을 컴파일 
하기 위한 모든 정 보 를 포 함 하며 사 용 자 는 이 
16 파 일 을 임의로 편 집 할 수 있다. 사 용 자 는 또 


한 필요한 라 이 브 러 리 를 사 용 하기 위하여 적당한 디 
렉 토 리 를 임의로 생성, 사용할 수 있다. 사 용 자 의 요 
구 에 의하여 200\ ㅅ 는 \[^ ㅠ 파 일 을 실 행 하 게 되 
는데 이때 유닉스 146 유 틸 리 티 를 사 용 한 다. 


4.7 시스템 구현 


100\4 ㅅ 의 시 스 템 은 시스템 메시지, 오디오, 비데 
오 , 텍스트, 그 래 픽 스 와 같은 다양한 메 시 지 를 지원 
한다. 협 동 제어 패 널 과 협동 데이터베이스 또는 논리 
뷰 편집기 와 협동 조 정 자 간의 커 뮤 니 케 이 션 은 신뢰 
성 이 무 엇 보다 중 요 하다. 또한 이들 서브 시 스 템 에 서 
는 일대일 커 뮤 니 케 이 션 올 지 원 하 기 때문에 브로드 
케 스 팅 이나 멀 티 캐 스 팅 이 요 구 되 지 않는다. 따라서 
이들 서브 시 스 템 에서는 7(2 프 로 토 콜 을 이 용 하 고, 
비 데 오 / 오 디오 컨 퍼 런 싱 과 같이 신 뢰 성 에 민 감 하 지 
않은 시 스 템 에서는 41207 프 로 토 콜 을 사용할 수 있도 
록 설 계 되 었다. 본 절 에서는 200\4 ㅅ 구 조 의 근 간 이 
되는 커뮤니케이션 모 델 을 제 시 하 고, 그 구현 방 법 을 
기 술 한다. 

4.7.1 패킷 클래스 

패킷 클 래 스 는 20\ 스 의 커뮤니케이션 시 스 템 에 
가장 중요한 요 소 가 된다. 이들 클 래 스 는 전송 데이 
터 를 켈 화 하여 송 수 신 하 며 수 신 된 데 이 터 를 재 조 
립 하는 기 능 을 지 원 한 다. 가령, 협 동 제어 패 널 과 협 
동 데이터베이스 간에 협 동 작 업 정 보 를 전송할 경우, 
(1)846 는 다 음 과 같이 협 동 작업 데 이 터 를 구 성 한 다 . 


81401 (〉011310078000 { 
80008 7 ㅁ 81006; // 다 6 0 ㅁ 8106 0【 416 (6011200780020 
86108 87040; // 416 0 ㅁ 81006 0 1016 36500186660 0 ㅁ 씨 1※% 
10002 
이 208 \0401 다 // 타 6 280410481206 아 1416 \020008 
017601077 
90118 16806; // 4667081046(@0001810 0 16806 
1161000611.19Ｌ 0460006791 // 8 5102108 119 0 2060706175 
.206 타 1008 16 008010 비 8008 다 18 8040. 


]; 


협 동 작업 데 이 터 는 전 송 되기 전 하 나 의 데이터 스 
트 림 으로 변 경 되고 패 킷 화 된다. 다 음 의 
(:011861021380【6[ 클 래 스 가 이의 역 할 을 담 당 하 며 
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패 킷 화 된 데 이 터 는 송수신 메 소 드 에 의해 전 송 된다. 


이 898 (.011315108131?83016@ { 

8126 ㅁ 8016 1601 // 1608 타 아 0 ㅁ 8006 90008 
8126 용 7040.160; // 16084 아 44 80042 
56020 음 
5126 \0 다 011 160: // 16084 아 
\0 디 0120 01600 50008 
59126 1 16806 16041 // 16784 아 16806 80108 
8126 104104_1061010615; // 704001660 0 2061010665 
91261 028 16084: // 16084 아 99408 20010160 
160 157 0818 
5126 【( *%170600106(8 16088; // 80807 이 패 60006「 
워 파 끄 음 1610 음 나 58 
이 *68181 // 600100005146 51008 아 31] 0818 

24111: 
(:0118610813[3066[((01136176078000 ㅁ *001135); 
(6011810018100* 680 _ ㅇ 0118170780 ㅁ 00: 
010 16066176(101 80060; 
7010 56000 5006); 
00460 504000008 106000058... 

); 


7010 (>0114115122[2201660:5600(14 튼 500666) 

{ 
10960 10 위 3] = { (08007.1)&0 ㅁ 81006 160, 6*51260[ 
(8126 _1), (68006. 1)01610012618 1608 018, 5126 
(9126..1)*14100_106000618, 0813, 0863 16084 ); 
\1166? ㅋ (60016, 107, 3); 


투 06104 (>011812108[2【301<6 따 76061176(10 5006) 
{ 

17680(800166@6, (7010*)&1 ㅁ 81006..160, 0*5126 아 (9126 10); 
106000615.1608415 ㅋ 116\ 5126 610410.106000615]; 
1680(50066, 1060010675._1608 다 5, 51260[(5126.1)* 
7 ㅠ 410.10610010668); 
0868 ㅋ = 706\ 08203 1608141+1]; 
16830(500 아 , 02018, 0363.1608040); 
08310 1608 411 = 페 01.1.; 


4.7.2 메시지 클래스 
106\ 쇼 에서는 다양한 형 태 의 메 시 지 가 교 환 된다. 


가령, 협동 데 이 터 베 이 스 는 8 가 지 형 태 의 메 시 지 를 
송 수 신 할 수 있는데, 각 각 은 서로 다른 형 식 을 가지 
고 있다. 하지만 협동 데 이 터 베 이 스 에서는 도 착 하 는 
패 킷 의 유 형 을 미리 알지 못한다. 따라서 송수신 되 
는 메 시 지 의 형 식 을 표 시 하는 방 법 이 필요한데, 
200\4 ㅅ 에서는 이를 메시지 클 래 스 에 서 정 의 한 다 . 메 
시지 클 래 스 는 3 개 의 독립된 메 시 지 클 래스 (협동 제 
어 패 널 과 협동 데이터베이스 간의 전송, 논리 뷰 편 
집 기 와 협동 조정자 간의 전송, 그리고 비 데 오 / 오 디 
오 컨 퍼 런 싱 간의 전 송 ) 로 구 성 되며 각 각 의 클래스 
는 서비스 목 적 에 따라 최적화 된다 예 를 들어 다음 
의 (1044684658886 클 래 스 는 협동 제 어 패 널 과 협동 
데이터베이스 간의 신뢰성 있는 정 보 교 환 을 위해 이 
용 된다. 


【Ｌ 


? 


80406 (610004160016668686 { 
(10065016652861 5706 1 ㅁ 5 ㅠ 06; 
11006?81 02006; // 11906818100 
010 *105 음 022 
(010501905016568286 ㅇ 61706 160616010 500660; 
7010 5600(106 50066, ㄴ 105156016568861 706 8, 700 
*]0801610; 


위 의 정 의 에 서 멤버 변수 {06 는 송 수 신 되 는 메시지 
의 형 식 을 나타내며 ㅠ ㅁ 58088 는 송 수 신 되는 패 킷 을 
포 인 트 한 다. 이 메 시 지 를 송 신 하기 위한 메 쏘 드 는 아 
래 와 같다. 


010 (6120418101666886::6600(0104【 50016, 
<2120455446858861 706 8, 010 *1080 ㅇ 0060 
{ 
15706 = 0 
용 어 20601087(6@0006, 3101.1.); 
\1166(6000, @[706, 91260【(012051610166588611506)+ 
81260[(611067831)); 
8\160(3) { 
0856 1210) (;((0141. ㅅ 13() ㅅ 71'1() 피 : 
(((:0113[010 하 "306[*)08016[)->5600(90060); 
15768 
-. 16820016 00467 10658886 10065 ……. 
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즉 , 특정 어 플 리 케 이 션 이 메 시 지 를 송 신 할 때 먼저 


메 시 지 를 패 킷 화 한 후 메시지 클 래 스 의 5600 함 수 를 


사 용 하여 송 신 한다. 메시지 클 래 스 의 수 
아래와 같다. 


수신 메 쪼 드는 


(:10501801668688 ㅇ 17106 13 띠 846659806: 60616 
80066) 


{ 


86806 (12018036066603604 0218) 

1680(60066 &6006,, 51200[((1200850166668017106)+ 

81260[([1046\31)); 

8\ 파 아 1(6706) 
6886 21201) (7()1.1.413()1'1(2 찌 : 
0818.0011819 0318 .080166[.7606176(50 이 61); 
10580818 = ( ㅠ 010*)@083[3.001131)0 0818 10606 
1516081 이 

… 980016 0066 10655286 71065 .… 

} 


1660470 (5706: 


16061\6 메 쏘 드 는 메시지 헤더 정 보 를 읽 고 난 후 패킷 
클 래 스 의 16086 함 수 를 호 출 하여 패 킷 을 재 조 립 한다. 
가령 협동 데 이 터 베 이 스 가 1)1) (()11.413()1&110 씨 
메 시 지 를 수 신 하였다고 한다면 다 음 과 같은 절 차 로 수 
신 된 메 시 지 가 패 킷 화 된다. 따라서 1\4 ㅅ 에서는 어 
떠 한 종 류 의 메 시 지 가 도 착 할 지 미리 알 필 요 가 없다. 


// 0666100106 다 8 00658886 1085 8177760 

욕 \1【01(00158.7606176(600160) { 
0856 2121) (0()1.1.48(01(^7'10 띠 : 
(: 이 1010122[ 하 "23066 080 ㅋ ((6011910122[2301(665) 
008 용 ->1802580818: 
(6 이 1110668000 *0011066 ㅋ 08 이 66->6×1「80 ㄴ ㅣ 
00118616008000(0; 
// 06 다 0770 16565 800 800 001140 10 08[80850 
4000 504606588 
10168 

~ 0480016 04167 220658886 15065 .… 


5. 구 현 사례 및 평가 


200\4 ㅅ 시 스 템 을 사 용 하여 다 중 의 사 용 자 들 이 전 


자 우 편 인 터 페 이 스 를 설 계 하 고 시뮬레이션 해보고 


자 한다. 먼저 그룹 책 임 자 는 협동 관 리 자 를 통하여 
인터페이스 개 발 에 필요한 인 력 을 구 성 하 며 그 룹 에 
필요한 활동 디 렉 토 리 를 지 정 한 다. 그럼 10 은 협 동 관 
리 자 를 통한 그룹 로그인 4 보여준다. 그룹 책임 
자는 기 존 의 유닉스 그 룹 으 로부터 협 동 작 업 을 위해 
필요한 구 성 원 을 선 택 하여 1 창 으로 이동 
할 수 있다. 그림 10 에 서 그 룹 이 름 은 1100\ ㅅ (:&66 
명 명 되어 있으며 활동 디 렉 토 리 는 0[4)16 로 주어 
졌다. 


' 어 늬 해 30 헤 셔 바 
0 ㅁ 6“ _ ㅇ 56 
배 10004: 9900 시 


0018.60 까 사 히 139 330905 나 허 


107 0011@ 레 /00118185/. 


드 여 15009 래 규 3000 
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그림 10. 그 룹 구 성 을 위한 혐 동 관 리 창 


각 그 룹 구 성 원 은 각 자 의 사 무 실 에서 20\4 ㅅ 시스 
템 을 실 행 시킨 후 원하는 그 룹 으로 로그인 한다. 로 
그 인 이 성공한 후 화 상 회 의 도구, 문서 편집기 및 논 
리뷰 창 을 통해 각 그룹 구 성 원 들은 업무 분 담 에 관 
한 토 의 를 시 작 한 다. 각 자 에 게 분 담 된 업 무 가 노드 
형 태 로 창 에 디스플레이 된다. 논 리 뷰 의 각 노 드 들은 
할 당 된 업 무 에 따라 문서, 그림 및 시뮬레이션 노드 

로 할당 된다. 또한 구 성 원 들 은 041 도 구 를 이 이 
여 전 자 우 편 시스템 인 터 페 이 스 의 개 략 적 인 모형 
도 출 하는 데 에 합의 할 수 있다. 그럼 11 에 서 0 
노 드 는 그럼 노 드 로 할 당 되어 있으며, 사 용 자 는 이 
노 드 를 클 릭 하 여 그럼 작 업 을 수 행 할 수 있다. 한편 
그룹 책 임 자 는 논 리 뷰 상의 문서 노 드 인 '^6004『' 창 
을 열어 전 자 우 편 인터페이스 디 자 인 에 필요한 시스 
템 요 구 사항 리 스 트 를 작 성 한 다. 이때 역시 각 구성 
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원 들의 참 여 가 협 동 적 으로 이루어 질 수 있으며 필요 
하다면 20\4 ㅅ 화 상 회의 도 구 를 00 그룹 구성 
원 간 의 의사 소 통 을 지 원 한 다. 그리고 구 성 원 들 간의 
협 동 작업 시 노드 충 돌 을 방 지 하기 위해 특정 노 드 에 
잠금 장 치 를 이용한다. 이 잠금 장 치 는 한 사 용 자 가 
노 드 를 사 용 하고 있을 때 다른 사 용 자 가 그 노 드 에 
접근 할 수 없도록 제 한 한 다 [6,171. 하지만 특정 노드 
에 잠금 장 치 가 되어 있어 노드 편 집 은 불 가 능 하더라 
도 편 집 행 위 의 관 찰 은 가 능 하 다. 요 구 사항 리 스 트 에 
각 구 성 원 들의 합 의 사 항 을 나열한 후 각 구 성 원 들 은 
할당 받은 업 무 (6.@., 프로그래밍 업 무 ) 를 시 작 한 다. 
이때 각 구 성 원 들은 논 리 뷰 의 노드 편집 기 능 을 사용 
하여 필 요 에 따라 노 드 를 생성, 분 기 하 거나 병 합 할 
수도 있다. 그림 11 는 전 자 우 편 시스템 디 자 인 을 위 
한 전체 문 서 의 논 리 뷰 가 나무 구 조 의 형 태 로 분 기 되 
어 있 음 을 보여준다. 또한 각 구 성 원 들은 작 업 을 진 
행 하 면서 다른 노 드 의 작업 내 용 을 검 색 할 필 요 가 
있다. 사 용 자 는 주어진 검 색 도 구 를 사 용 하여 질의어 
를 구 성 함으로써 원하는 노 드 를 쉽게 검 색 할 수 있 
다. 검색된 노 드 는 세 만 틱 네 트 워 크 로 구 성 되 어 창 에 
디스플레이 된다. 그림 12 는 11610' 노 드 를 찾기 위한 
질의어 창과 결과 노 드 들을 세 만 틱 망 으로 연 결 한 
세 만 틱 뷰 를 보 여 주 고 있다. 세 만 틱 뷰 는 찾고자 하 
는 '4612 노 드 와 의 미 적 으로 연 계 되어 있는 주위 노 
드 들을 함께 보 여 줌 으로써 노드 검 색 의 효 과 를 제고 


ㅁ 6\4 16 [ 여 16: 찬 0 비 000 
0008 대 태 레 0 랑 미 테 에 니 바 


0 운 1 
그림 12. 질의어 창과 세 만 틱 뷰 
할 수 있다. 

각 구 성 원 들 의 노드 편 집 이 끝난 후 그룹 책임자 
는 시뮬레이션 기 능 을 사 용 하여 실 행 파 일 을 생 성 하 
고 시뮬레이션 코 드 의 이상 유 무 를 확인할 수 있다. 
실 행 파 일 에 이 상 이 있거나 컴파일 에 러 가 주어지는 
경우 해당 노드 책 임 자 는 즉시 코 드 를 디 버 깅 할 수 
있다. 이때 유닉스 \1^40 유 틸 리 티 를 이 용 하 여 변 
경 되지 않은 다른 노 드 의 컴 파 일 링 과정 없이 수 정 된 
노 드 만을 재 컴 파 일 하여 실 행 파 일 을 생 성 할 수 있다. 
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표 1. 기존 시 스 템 과 00\/ 의 기능 비교 
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062 데이터베이스 
(객체 관 계 성 ) 탐색 


동 기 / 비 동기 


20\& 비 디 오 / 오 디오 


| 동 기 식 + 비 동기식 


또 다 1 ㅅ 112 비 디 오 / 오 디오 


온라인 결합 


세 만 틱 망 
- 동기식 


으 기 제 비 디 오 / 오 디오 


(60524 


0315 
으 비 ^ 


2 \5 


(310410[810Ｌ 


00566001016 


(:1687(866 시뮬레이션 
이상의 사 례 는 그룹 구 성 원 들의 상호간 업무 조정, 

무 흐름 제어, 독 립 적 으로 작성된 코 드 의 병합, 테 
스트 및 시뮬레이션 작 업 에 20\ ㅅ 가 효과적으로 이 
용 될 수 있 음 을 보여준다. 

표 1 은 기 존 의 050\ 시 스 템 에 서 구 현 된 내 용 과 
본 연 구 에 서 제 시 한 20\4 ㅅ 에서 실제 구 현 된 내 용 을 
비 교 하였다. 


6. 결론 및 향후 연 구 과 제 


200\ 쇼 는 텍스트, 그림, 음성, 화 상 이 결 합 된 통합 
0680\ 환 경 을 제 공 하며 분 산 협동 2410 및 05 어 
플 리 캐 이 션 에 적 합 하 다. 결 합 된 <&1 및 < ㅅ 56 도구 
는 협 동 작업 관 리 의 유 연 성 을 중가 시킴으로써 공학 
디 자 인 의 작 업 시 간 을 단 축 시 킬 수 있다. 또한 시 뮬 레 
이션 기 능 의 지 원 으로 제 품 을 생 산 하 기 전에 미리 
모 형 을 시뮬레이션 해 봄 으로써 제품 개 발 의 시 간 과 
비 용 을 단 축 하는 효 과 를 가져다 준다. 공학 디 자 인 과 
시뮬레이션 기 능 의 결 합 은 향후 가 상 현 실 , 공학용 하 
드 웨어 인터페이스 및 지 식 베이스 개발 환 경 에도 적 
용 될 수 있을 것이다. 실 험 실 의 물리적 제한 때문에 
100\4 ㅅ 시 스 템 은 현재 근거리 통신망 환 경 에서만 개 
발 되 어 있다. 향 후 에는 인 터 넷 과 같은 원거리 통신망 
환 경 에서도 사용될 수 있는 시 스 템 이 개발 될 것이 
다. 이때 저 속 의 통신 속 도 는 실시간 <680\ 시스템 
의 구 현 에 중요한 장애 요 소 가 될 수 있지만 저속 
네트워크 환 경 에서 특 발 휘 하는 비 실 시간 
0680\ 시 스 템 의 기 능 들을 접 목 시킨다면 이 문 제 에 


트 오 
특 성 을 


| 비동기식 


대한 해 결 책 이 될 수 있을 것이다. 또 다른 이 슈 로 는 
다양한 공학 어 플 리 캐 이션 환 경 에 적합한 시 스 템 을 
개발 하는 것이다. 현재 대 부 분 의 서비스 및 인 터 페 
이 스 는 그룹 구 성 원 간의 경 험 에 의 존 한 다. 이를 위하 
여 다양한 어 플 리 캐 이 션 에 근거한 서비스 기능 및 
인 터 페 이 스 에 대한 보다 많은 연 구 가 필 요 하다. 


| 1] . 브 . 0112808, . 94008, 1. 20107, 5. 08)1\218, 
브 . 66, 200 \. \68, 020 (020020 바 르 547000 다 160 
(201810072806 \021008 10019 100 120160164660 
0110101061068, 1207006601088 0 416 1995 0041 
(26000 나 라 8016006 (60 마 606006, 00. 2202-229, 
100. 1995. 

[2] 고. 2. 14016 300 스 . (42126000, )4 비 0206012 

으 0 아 700128000  70[00015 10『 2008015800 

1066818660 86771669, 14008 86160660 0688 10 

(6260000401680008, 이. 0, 제 6. 9, 00. 1368-1381, 

1060. 1991. 

고. 20804 300 2. 01610, 2 제 라 \ 이 1.6761 (19006 


스 65008600070 107 114116106018 (>00110401680 ㅁ 01 10 


[3 


1005: 


트 6231- 11106 페 6[\00686, 파 아 야 ( 그 '『7305200005 00 
“00\16086 2000 10368 7081066008, \ 이 . 5, 
띠 0.4, 00. 590-599, 208. 1993. 

트 . 19101 300 피 . 41726,  0\810 40 (0060 ㅎ 113760 
\0 다 810806: (:010004160 900 \1060 05100 스 2 ㅁ - 


[4 


제 


1008 아 1 아 그 16810\00<62000 ㅁ 0, (.0000047010680005 


76 멀 딘 미 디 어 화 회 논문지 제 3 권 제 1 추 (2000. 2) 


이 6 26304, 부이. 34, 께 06. 12, 00. 37-49, 1060. 1991. 
15] 구 . 11308, 브 . 01, 전. 00628, 브 . \8, 300 0. 
(60, \160 이 11606/66676 19101 00481: 0000- 
0108008 -240410016 -219216 바 60 그 3968, 1008 
(2601000 비 60, 부이, 27, 질 0. 5, 60. 73-79, 13 1994. 
[6] 자. 누 00165, 트 . 제 6\1140-\ 이 16, 300 1441. \0606, 
1100121101( 1.0 이 0108 10 06 8066101016 (000417601 
()261606-()0 ㅁ 60660 ( ㅠ ㅁ ㅠ 80168 90160, 20006. 01 006 
1992 (25(\ (2001606006, 10. 205-272, 피 0?. 
1992. 
[7] 6... 8614 800 2. ^. 티 116, 2218: 24 16861- 11706 
(17040 10676 75161, 10 ] 04178] 01 34140- 
83 아 106 5010168. 00. 339-367, 08. 1993. 
때 때 (01000401080005 1012882106, 누 이 .32, 
계 0.5, 1448 1994. 
]. 05600618, 브 .0. 084, 냐 . (100162, 200 
2. 2022800, 트 6006270048: 20 21701111606416 


[8 


10 


[9 


= 


10 870 아 2000045 ) 카 00566 2001160800115, 601. 
브 60071 그 "12121016223, 261160616, 418 1992. 

[10] 묘 . 5661000665, 8500}000128000 2[00610165 10 
짜 미 디 746018 을 루 5661005, 파 다 야 ( 56160660 7685 10 
(:6000040162101008, \ 이 .8, 섹 6.3, 1020. 401-412, 
20. 1990. 

[11] 스 . \. \680, 후. 2008, 490 트 . 가 1308, 08[90856 
1308860160( 1606 11416 ㅁ 016018 1015101124660 (.01- 
1300123076 \0008, 02000. 아 46 3370 20 ㅇ 00 
응 04 다 1688 (0201676006, 00. 42-51, 4142. 1995. 

[13] 표 . 66. 8 아 306, (20006600481 140101108000 006- 
6@68910@, 20151670810, 피 0201 11011800, 1975. 

[13] 묘 5. 194, 브 . 8. 61846, )41.0. 61300, 300 01. 
(: 아 620, 4116: 2 (2611210008076 그 {001 107" (0000- 
08076 \2008, 1700. 0 096 ㄴ 0 마 6@606006 00 
(2 타 1066 그 까 00708000 응 7566018, 00. 30-37, 3910 
스 116, (66, 1988. 

[14] 8. 00060, 스 3200420\206 1001 80, 818 00. 
275-282, 1060. 1988. 

[15] 11660, 16666 8000 )]. 01006 2000, 1'6800 
고 00961 스피드 (;++ 10 21 12255, 18 2111211911108, 
20. 009-621, 10 ㅁ 0180 ㅁ 800115, 134, 1996. 

[16] 저 006 56606, (6. 00695666, 프 . (6. 206070\, . 
2720, 5. 12300108, 느 . 5400080, .2657000 1016 
( 가 181 다 0021: (201700 니 60 41000 107 (0112127012000 


8300 27016027 을 이 꺼 08 10 271660085, ㄷ 2004, 
부이. 30, 젤 6. 1, 090. 33-47, 1995. 

117] 87008 (1. 166, 1065180 840 106610000460( 0 
10181121564[60 (;01146007831176 \ 02008 ^10 800 118 
110168180400, 스 비 4170 420176761192, 1060. 01004 
옹 016006 300 08, )51.5. 16518, 208. 1996. 

118] 그 10100417 \. 1001192, 스 0160100 10 1021101810108 
88081 16160010591108 001008 「8211631 01605 
10 8 016601134[160 60112150121196 \210708 6071200- 
10610, 스 비 20410 401766160, 12060 (01000416~ 
능 6160066 200 0086., )41.5. 116518, 142. 1995. 

[19] 또 . \21806, 5. 58166066, 8. 14600 300 그. (2002, 
12166011604[60 따 41(008057 06900 0014[60600108 
88601: [ 가 김 (1411), 10 -200066601085 이 006 
(2001676006@ 0170 ( ㄴ 010404[6 54[000 ㅁ 60 (.000602- 
176 \0 타 <, (65806\ 90, 00 27-38, 2(04, 피 6\ 
도 006, 1990 

[20] 5. 8260600, 6., 8600, 쪼 . 바 600 뷔 106, 1. 17104, 300 
트 . \4, 70606970108 250 아 200008 (47000 스 000- 
681005, (60004166, 10058, 부이. 27, 페 06. 5, 022: 
48-56, 4407, 1994. 

[21] 브 타 0://\\\.041768018.0010/2000040[5/ 이 63170886/ 

[22] . 바 꺼 10, 269180108 81040\216 22001160200709: 
스 \020-066066060  19000801., 4 2628400410- 
븐 랄 00 ( 때 0.), (200000 바 660-84000 다 60 (20006- 
2076 \0 다 , 그 76008 10 50[[\816 56065 7:-28, 
] 아 0 \)167 & 5005, (11 아 68666, 1999. 

[23] 2. 띠 118, \0 카 0010\ (60000109 ㅋ , 10 2684006410- 
2100 (000.), (6010004660-540[00760 (72000608076 
\0 따 6, 76008 104 50160\0816 56065 7:29-54, 
]000 \167 & 5008, (001 아 16866(, 1999. 


이 병 걸 
1988 년 0 ㅁ 70176759117 01 80 ㅁ 08600 
물리학과 (학사) 
1996 년 ㅅ ^0416410 04010606165 전산 
학과 (공학 석사) 
1998 년 스 410470 0010628165 전산 
학 과 ( 공 학 박사) 
1990 년 ~1991 년 시 스 템 공 학 센터 


연구원 
1998 년 ~ 현 재 서 울 여 자 대 학교 컴 퓨 터 학과 조교수 
관 심 분야 : 소프트웨어 형 상 관리, 050'\, 분 산 시스템 


